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© Presse-agrumes & d6me et robot diectromdnager s*y rapportant 



@ Press e-agrumes dont la parti© active est consti- 
tute par un ddme (1) & la surface ext£rieure duquel 
sont menagees des nervures (7, 8) convergeant en 
direction du sommet du d8me. 

line partie au moins des nervures (7) se rejof- 
gnerrt en un point c d£cal4 lai£ralement par rapport 
a I'axe de sym$trie"*{A-A) du ddme (1). Ce dScaJage 
permet d'entraTher le d6me (1)) & vitesse 6levde. 

Application aux robots Stectro managers. 
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Presse-agrumes & ddme et robot electro manager sV rapportant 



La present© invention concerne un presse- 
agrumes. a usage manager ou profession el, pour 
^extraction du jus des agrumes (citrons, oranges, 
pampfemousses, etc...)* 

[.'invention concerne Sgalernent I'applicarjon 
d'un tel presse-agrumes a un appareil eiectrome- 
nager rotatff du genre robot. 

Dans la pratique, soit qu'll s'agisse d'un 
presse-agrumes manuel, soit qu'il s'agisse d T un 
presse-agrumes m^canique dans lequel le ddme 
est entraThe a une vitesse de rotation lente autour 
de son axe, i'utilisateur doit exercer une force 
relativement importante sur la moitie d'agrume a 
traiter. Neanmofns, te taux d'extraction du fruit res- 
te ggngraJemerrt faible, soit que de nombreuses 
cellules juteuses n'aient pas £td ecrasees, soit au 
contra! re que ies membranes interieures du fruit 
aient ete arrachees. ce qui tend a boucher le tamis 
de filtration et a retenir te jus extrait 

Un premier but de I'invention est de r^aliser un 
presse-agrumes au moyen duquel I'utilisateur peut 
extraJre la quasi-totaJite du jus, en exercant sur le 
dami-fruit a pressor, une pression moderee, cette 
action s'exercant dans une direction constante. 

Un autre but de Tlnvention est d'obtenlr trfcs 
raptdement et sans effort un jus d'agrumes avec un 
accessoire adaptable a un appareil eiectromenager 
du type robot culinaire, tournant a vitesse e*lev4e, 
tout en assurant une totaie securite a i'utilisateur. 

Suivant nnvention, le presse-agrumes dont la 
partie active est constitute par un ddme a la 
surface exterieure duquel sont menagees des ner- 
vures convergearrt en direction du sommet du 
dome est caracterise en ce qu'une partie au moins 
des nervures se rejoignent en un point d£caJe* 
lat^ralement par rapport a I'axe de sym6trie du 
d6me. 

L'expenence a en effet montre que ce decen- 
trage du point de convergence des nervures par 
rapport au sommet geometrique de la surface du 
dome facilitait la penetration du dome dans le 
demi-fruit en assurant une sorts de destruction par 
usmage de membranes ligneuses situees dans 
i'axe de I'agrume. (.'extraction de jus est ainsi 
consideVablemerrt renforc^e. 

Dans le cas d'un presse-agrumes a entratne- 
ment mecanique, ('invention pr^voit avantageuse- 
ment de monter rotativement le dome autour de 
son axe de symStrle, alors que Ies nervures sont 
r^gulierement repartee autour d'un axe d6caje 
transversalement par rapport au precedent Ies 
deux axes etant de preference paralleles et Ies 
nervures se dgpfoyant heiicoTdalemerrt a la surface 
du ddme autour du second axe. Une telle structure 
peut Stre facifement r£alis6e par moufage et se 



rdvele tree efficace. 

L'experience a montre que des resultats partf- 
culieremertt interesants etaient obtenus avec des 
nervures de faibles largeur et hauteur par rapport 

5 aux dimensions du ddme et presentant une section 
sensiblement triangulaire, arrondie a son sommet 

L'lnvention vise encore I'appJIcation d'un 
presse-agrumes rotatif a entratnement mecanique 
tel que d4fini d-dessus a un appareil dlectromgna- 

io ger du genre robot cette application etant caracte- 
rlsSe en ce que le dSme est monte rotativement 
sur un accessoire du robot comportant une grille 
de filtration de la pulpe, des moyens 4tant prevus 
pour fixer de fagon amovibte cet accessoire sur la 

is cuve du robot et d'autres moyens d'accouplement 
amovible direct etant m^nag4s entre le dome et 
i'arbre moteur pour entrather ce ddme a la vitesse 
de rotation normale du robot, gen^ralement com- 
prise entre 2 000 et 2 500 tours/minute. 

20 [-'experience a en effet montre ce rtfsultat sur- 
prenant qu'il n'dtait pas n^cessaire de pre voir un 
rtfducteur de vitesse sur (e robot la structure du 
ddme assurant une excellente extraction du jus 
sans destruction de la peau exterieure, maigre la 

25 vitesse de rotation e levee. 

De preference, le robot a usage de presse- 
agrumes ainsi realise est de plus tel que le socle 
de I'accessoire sur lequel est monte le ddme com- 
porte une parte venant termer un contact de s^curi- 

30 te dispose sur le corps du robot lorsque le socte 
precite est convenablement mis en place et ver- 
rouiie sur cette cuve. 

D'autres particularites de ('invention r§sulteront 
de la description qui va suivre. 

06 Aux dessins annexes, donnes a rJtre d'exem- 
ples non limitatrfs, on a represente diverses realisa- 
tions de I'invention. Sur ces dessins : 

- la figure 1 est une vue en elevation d'une 
premiere realisation de presse-agrumes a entrauie- 

40 ment mecanique, le ddme etant vu en elevation et 
le bac annulaire de collecte vu en coupe diametra- 
te selon l-l de la figure 2: 

- la figure 2 est la vue en plan correspondan- 
te du dome, le bac de collecte etant en partie 

45 arrache ; 

- la figure 3 est une vue en coupe axiafe du 
ddme du presse-agrumes des figures 1 et 2 sup* 
pose isoie ; 

- la figure 4 est une vue de dessus agrandie 
so de la partie centrale de la figure 2 : 

- la figure S est une vue agrandie d'une 
nervure du ddme, en coupe partie! le selon V-V de 
la figure 4 ; 

- la figure 6 est une vue analogue a la figure 
5 aprfcs coupe selon VM/l de la figure 4 ; 



2 



EP0 362 058A1 



4 



- la figure 7 est une vue en coupe a grande 
echelle. selon V1I-VN de la figure 4, du sommet chj 
ddme et du point de croisement des nervures ; 

* la figure 8 est une vue en perspective 
mcntrant I'applicatlon de flnvention & un robot ma- 
nager ; at 

- la figure 9 est une vue trfes schematique en 
coupe par un plan diametral de la realisation de la 
figure 8. 

Dans la realisation des figures 1 a 7 des des* 
sins annexes on a montre I'appScation de I'lnven- 
tion k un presse-agrumes rotatif h entralhement 
mecanique. L'appareil comprend de fag on cormue 
un socle 20, par example en matl&re mouide, for- 
mant un bac annufaire 21 dont le fond pr&ente 
des perforations 22 pour la filtration et I'gcouiement 
du jus des fruits presses. Le socle 20 est muni en 
son centre cTune partie tubuiaire 23 pour le passa- 
ge de I'arbre axial 4 d'un dome rotatif creux 1 dont 
la base 24 recouvre la partie tubuiaire 23. Comma 
on le voft sur la figure 3. I'arbre 4 est creux, II 
presents un evidement de section hexagonale et sa 
liaison avec le d6me 1 est assume par des ele- 
ments radiaux 26. La section hexagonale de l'£vl- 
dement axial de I'arbre 4 permet PentraTnement de 
ce dernier par simpie emmanchement dans la prise 
de force de section homologue d T un moteur eiectri- 
que non figure. 

On a designe par A-A raxe geometrlque de la 
surface iisse 2 du d6me 1 (ci-apr&s dSsigne par 
axe du d6me) ; cette surface 2, de revolution 
autour de I'axe A-A, dans ('exemple decrit, a pour 
ggneratrice deux cerdes de rayons respectifs fli et 
R2 raccordes en B (voir figure 7), de sorte que la 
surface 2 a une forme en pain de sucre dont le 
sommet 3 est sur raxe A-A. 

Sur la surface 2 sent menagdes des nervures 7 
et 8, Conformement & I'lnvention, les nervures 7 et 
8 sent regulierement reparties et se ddploient heli- 
cofiJalement autour d'un axe C-C decaie lst£rale- 
ment par rapport & I'axe A-A et qui lul est parallele. 
La distance d entre les axes A-A et OC est de 
preference comprise entre 2 et 8 % du diametre 0 
de la base 24 du ddme'1. 

Les nervures 7, qui se rencontrent en un point 
c, dit sommet des nervures et situe sur I'axe C-C, 
presentent en plan, comma on le volt sur les figu- 
res 2 et 4 une forme inflexionnelie, sensibiement h 
partir du cercfe paraliele Bi passant par le point B 
defirti plus haul Le sommet c des nervures 7 est 
ainsf decaid par rapport au sommet a du dome 1 . 

Les nervures 8 reguflarement ^parties entre 
les nervures 7 et de me me disposition s , arr§tent 
par contra k hauteur du cercle Bi. 

Les nervures 7 et 8, entre le cercle Bi et la 
base 24 du ddme 1, torment un angle faible avec 
I'axe C-C. de Tordre par exemple de 10* . 

Selon une realisation prefdree, les nervures 7 



et 8 presentent une section droite sensibiement 
trianguleJre (figures 5 et 6) dont le sommet d est 
arrondl. A mi-hauteur, (figure 5} Tangle au sommet 
des nervures 7 ou 8 est sensibiement droit, mais la 

5 hauteur des nervures 7 au-dela du cercle Bt crott 
progressrvement. Au voisinage du sommet c la 
hauteur des nervures 7 est par exemple le triple de 
la precedents, ('angle au sommet di etant aigu 
comma on le voit figure 6. 

w A titre cf example, dans une realisation parti- 
culate le diametre 0 du ddme 1 est de 100 mm 
environ, la hauteur du sommet a est de 70 mm, la 
largeur des nervures 7 ou 8 de 2,4 mm et leur 
hauteur de 1 mm. Au sommet, la hauteur des 

IB nervures 7 est de 3 h 3,5 mm. La distance d 
d'excentratlon du sommet c des nervures par rap- 
port au sommet a du d6me est d'environ 2,5 mm, 
soit environ 2,5 % du diametre O. 

Pour extraire le jus d T un demi-fruft, on appuie 

20 celuka sur le ddme 1, entraThe en rotation dans le 
sens F qui correspond au vissage des nervures 7 
et 8 & I'interleur du fruit L'experience a montre ce 
resultat surprenant que le decentrage des nervures 
permettait de faire toumer le ddme 1 a grande 

25 vltesse (un & plusieurs milllers de tours/minute) 
sans detruire la peau du fruit, mala au contraire en 
brisant les membranes ligneuses au voisinage de 
raxe du fruit ce qui permet aux nervures 7 et 8 de 
faire eciater les cellules juteuses, Llnverttion assu- 

so re ai nsi une exceilente extraction du Jus avec des 
moyens trds simples et en creant un minimum de 
debris susceptibies d'obturer la grille de filtration. 

Cette faculte du presse-agrumes presentant 
une structure telle que deflnie ci-dessus de pouvoir 

35 dtre entralhe & grande Vitesse sans danger pour 
I'utllisateur et avec un taux d'extraction eieve per- 
met d'appilquer Invention & un robot eiectromena- 
ger et de transformer celui-cl en presse-agrumes 
par adjonction sous forme d'accessolre du dlsposl- 

40 tif vise aux figures 15 7, sans qu'il soit necessaire 
d'interposer un reducteur de vltesse entre Pacces- 
soire et la prise de force du robot. Une telle appli- 
cation est ilfustree aux figures 8 et 9. 

Sur ces figures, on reconnatt un robot 16 avec 

45 son bloc moteur 17 loge dans un compartment 
lateral 18 et sa base 19 traverses par I'arbre d'en- 
tralhement 30, ful-m§me mis en rotation par des 
poulles 31. 32 relies par une courroie 33. 

Sur la base 19 est fixes de mani&re amovible 

so ' par tous moyens conn us la cuve 35 du robot munie 
d'une poignee 36 et qui regoit sur son bord supe- 
rieur le sode 20 du presse-agrumes, tel par exem- 
ple que vise aux figures 1 h 7. 

La cuve 35 traversde par une chemise centra- 

55 le 37 pour I'arbre 30 dont I'extremite porte un 
m anchor d'accouplement hexagonal 38 auquel 
s'adapte I'extremW creuse de I'arbre 4 du dflme 1. 
La fixation du socle 20 sur le bord de la cuve 
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35 est assume par un sys&me & baYonnette sche- 
matise figure 9 (oreilles 39 solidaires de la cuve 35 
et goujons 41 solidaires du socle 20 amends en 
prise par rotation de ce socle). 

II est encore prevu que le sode 20 comporte 
une patte 42 venant fermer un contact de security 
43 disposi dans ie compartiment 18 lorsque le 
socle 20 est convenablement mis en place et ver- 
rouilte sur la cuve 35. Le contact 43 est montd en 
s£rie avec le contact 44 a bouton-poussoir pour 
I'actionnement manuel du moteur 17. 

L^quipement du robot a usage de presse- 
agrumes ainsi constltuS est comp&td par un cha- 
peau amovible 51, creus$ intSrieurement, muni de 
picots 52. et pourvu d'un organe de prehension 53 
permettarrt de maintenir I'agrume appuye sur le 
ddme pendant sa rotation. 

L' experience a montre que le dome 1 pouvait 
§tre entrap a une vitesse de 2 000 a 2 500 
tours/minute, vitesse de rotation usuelle de rarbre 
30, tout en assurant I'extraction du jus des agru- 
mes dans les conditions d'efficacitS et de securite 
pour I'utilisateur exposes plus haut 

Blen entendu, Invention n'est pas limine aux 
exemples de realisation que Ton vient de dterlre. 
et on peut leur apporter de nombreuses modifica- 
tions sans sortir du cadre de cette invention, 

Ainsi. dans la partie supe>teure du ddme I'axe 
de syrr^trie peut presenter un teger d£caiage par 
rapport a I'axe de rotation, sans ndcessairement lui 
€tre parair^le. 

De m§me, le nombre. la pente et la section 
droits des nervures peuvent varier largement. 



Revendlcatlons 

1. Presse-agrumes dont la partie active est 
constitute par un ddme (1) a la surface exMrieure 
duquel sont m6nag6es des nervures (7. 8) conver- 
gent en direction du sommet du dome, caracten- 
s£ en ce qu'une partie au moins des nervures (7) 
so rejoignent en un point (c) d4cal4 lateraJement 
par rapport a I'axe de symetne (A- A) du ddme (1). 

2. Presse-agrumes conforme a la revendication 

1 . du genre a entrahement mdcanique. caractdrise* 
en ce que te dome (1) est mont6 rotativement 
autour de son axe de symetne (A-A), alors que las 
nervures (7. 8) sont r6guli§rement rSparties autour 
d'un axe (C-C) dScald transversaiement par rapport 
aux precedent (A-A). 

3. Presse-agrumes conforme a la revendication 

2. caractgnsS en ce que i'axe (A-A) de sym£trle du 
ddme et i'axe (OC) autour duquel se deploient les 
nervures soni paralfeles. 

4. Presse-agrumes conforme a Tune des re- 
vendications 1 a 4, caract6ris6 en ce que le som- 
met (c) des nervures (7, 8) est dica\6 par rapport 



au sommet (a) du ddme (1) d'une distance (d) 
sensibfement comprise entre 2 et 8 % du diamfctre 
(D) a la base (24) du ddme (1). 

5. Press-agrumes conforme a Tune des reven- 
s dications 1 a 4, caracterise en ce que les nervures 

(7) convergeant vers le sommet (c) sont ^parties 
suivant des tracts sensiblement hSficoTdaux a la 
surface du ddme (1). 

6. Presse-agrumes conforme a Tune des re- 
io vendications 1 a 5, caractsiist en ce que les 

nervures. de faibte largeur et hauteur, prtsentent 
une section sensiblement triangulate arrondle & 
son sommet. 

7. Presse-agrumes conforme a I'une des re- 
75 vendications 1 h 6, caract6iis$ en ce que la hau- 
teur des nervures (7, 8) croft de la base du ddme 
vers leur point de convergence (c). 

8. Application d'un presse-agrumes conforme a 
I'une des revendlcations 1 a 7 a un appareil elec- 

20 tromtnager du genre robot, caractSrisS en ce que 
le ddme (1) est montt rotativement sur un acces- 
soire comportant une grille (22) de filtration de la 
pulpe, des moyens (39. 41 ) gtant prgvus pour fixer 
de fagon amovible cet accessolre sur la cuve (35) 

25 du robot et d'autres moyens d'accouplement amo- 
vible direct (38, 4) 6tant mtnagts entre le ddme 
(1) et I'arbre moteur (30) du robot pour entralher ce 
ddme (1) a la vitesse de rotation normaJe du robot, 
gSndralement comprise entre 2 000 et 2 500 

30 tours/minute. 

9. Robot domestique conforme a la revendica- 
tion 8. caract$ris£ en ce que fe socle (20) de 
i'accessoire sur iequel est morrtS le ddme (1) com- 
porte une patte (42) venant fermer un contact de 

35 securite (43) disposd sur le corps du robot lorsque 
le socle preciti est convenablement mis en place 
et verrouilti sur la cuve (35) du robot 

10. Presse-agrumes conforme k I'une des re- 
vendlcations 1 & 7 ou robot domestique conforme 

40 a I'une des revendications 8 ou 9. caract£ris£ en 
ce qu'il comporte un diapeau amovible (51), creu-* 
se* intfrieurement et pourvu d'un organe de pre- 
hension (53) permettarrt de maintenir I'agrume ap- 
puye sur le ddme (7). 

45 
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